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Abstract of FR2693820 

The acquisition of data is determined by use of 
a signal from the estimated position (71,73) of 
a vehicle (1) to a small uncertainty and on a 
map of urban traffic routes (40). A signal is 
generated from the front of the vehicle with a 
signal for the speed and of the position with a 
I value of uncertainty. There is an area of 
uncertainty (70) on the map for the estimated 
position (71,73). From the signal at the front it 
can be determined if there Is a branch (51 ,57) 
I on the route map inside the area of uncertainty 
j and where the vehicle Is to be formed. Using a 
set of data of the urban traffic it can be 
determined on which branch, speed and 
direction the traffic is moving. The signal for 
the speed is for a period of time inside the 
area that is received as the approximate 
position of the vehicle and by using further 
signals it is possible to reduce the area of 
uncertainty and detennine the route, position 
and speed of the vehicles. USE - 
Detemiination of direction, position and speed 
of vehicles on urban route. 
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@ Proc6d6 d'acqulsition de donn^es sur la circulation urbaine, central et v6hlcule pour la mlse en oeuvre du 
procSde. 

^t) L'acquisition de donnees s'effectue a partir d'un signal 
de la position estim6e (71 , 73) d'un v6hicule (1 ), connue 
d une incertitude (27) pr^s, et dHjn plan (32) des voies de 
circulation d*une zone urbaine (40) oO se trouve le v6hicule 
(1). On engendre un signal de cap du v6hicule (1) et un si- 
gnal de Vitesse (21) au moyen du signal de position (5) et 
de la valeur de rincertitude (27). On positionne sur le plan 
(32) une aire d'incertitude (70) autour de la position esti- 
m6e (71 , 73). Au moyen du signal de cap (9), on determine 
un trongon (51, 57) ae vole du plan (32) dans I'aire d'incer- 
titude (70) et sur lequel peut se Irouver le v6hicule (1). On 
associe, en un groupe de donn6es (93) sur la circulation 
urbaine. le trongon (51. 57), la vitesse (21) et un sens de 
circulation conrespondant au cap (9). 




Illllllllllllilllllllllllllilllllllli 



2693820 



-1- 

Precede acquisition de donnees sur la circulation urbaine, 
central et vehicule pour la mise en oeuvre du proc6d6 

5 La presente invention conceme d'abord xm procedd 

d^ acquisition de donndes sur la circulation "urbaine" a 
partir de signaux representatifs de la position estimde 
d'un vehicule, connue ^ xine incertitude pres, et d^un 
plan des voies de circulation d'une zone urbaine oti se 

10 trouve le vehicule. 

On connait d^jk un procdd6 de ce genre, dans lequel un 
systeme de navigation, du type centrale inertielle, 
installe a bord du vehicule, fournit par radio a un 

15 central d' acquisition de donnees sur la ciculation 
urbaine, a intervalles de temps reguliers, la distance h 
vol d'oiseaxix qu'a parcouru le vehicule depuis son point 
de depart, ainsi que la direction dans laquelle il s'est 
deplace par rapport a celui-ci, S'il connait avec 

20 precision la position du point de depart du vehicule, le 
central peut alors la rep6rer sur le plan et, partant de 
cette position urbaine, reporter, pour chaque direction 
foumie par la centrale inertielle, la distance 
correspondante o 

25 

si le vehicule a ainsi transmis sa position k 
intervalles de temps suffisamment rapproch^s, les 
positions successives sont suffisamment proches pour 
ddfinir, sur le plan, line ligne de points passant par 
30 toutes les voies success ivement empruntees par le 
v^icule et definissant son trajet. 

De plus, si le central s'aper^oit qu^un des points du 
trajet n^est pas exactement sur une voie mais en bordure 
35 de celle-ci, il peut en conclure que le systeme de 
navigation est peu precis et fournit des indications 
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legerement f ausses ; il les corrige en deplagant le 
point concerne pour le placer au plus prfes sur la voie 
du plan, Les reports sur le plan des positions suivantes 
sbnt corriges systematiquement de la valeur de la 
correction effectu6e, jusqu'a ce qu'il faille a nouveau 
effectuer une nouyelle correction ndcessitee par la 
perte de precision du systeme de navigation au f il du 
temps. 

Le precede ci-dessus permet au central, a partir de la 
suite des positions ainsi determinees et en memorisant 
les instants auxguels elles sont relev6es, de diviser la 
distance effectivement parcourue entire deux positions, 
determin^e par calcul de la longueur du trajet sur le 
plan, par le temps mis k la parcourir, pour foumir une 
Vitesse moyenne estimee pour un deplacement le long du 
trajet suivi. On peut alors en informer par radio tous 
les automobilistes d'une ville parcourue par un ou 
plusieurs^ehicules d'aide a ia circulation o 

II faut cependant disposer, a bord de chaque vehicule, 
d'un systeme precis permettant de determiner la position 
absolue du vehicule pqirteur sous forme de coordonnees 
terrestres, qui, reportee sur le plan, foumit une 
position relative par rapport aux voies du plan et qui 
doit correspondre exactement a la voie sur laquelle se 
trouve le vehicule « Or, un systeme du type centrale 
inert ielle est tres coutexix et fragile, ce qui est une 
contrainte pour le conducteur, Comme indiqud 
precedemment, les erreurs d'une centrale inert ielle peu 
precise peuvent toe palliees, mais au prix de frequents 
calculs de recalage tout au long du trajet. II faut 
alors, dans le vehicule, calculer et transmettre trfes 
souvent des informations indiquant le trajet suivi, afin 
que le central puisse deplacer xme position erron^e en 
la reportant sur la voie la plus proche, ce qui suppose 
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que les positions sont transmises suf f isamment souvent 
poxir que la centrale inertielle n'ait pas trop derive 
entre deux instants successif s de deteraination de 
position. Mais la correction de I'erreur risque de 
n'etre qu'apparente, si la voie la plus proche n'etait 
pas la bonneo Les transmissions frequentes ndcessitent 
des moyens de calcul et de gestion de ces infonaations 
et conduisent a emettre des messages radio plus longs ^ 
"lidnc plus couteux^ et eneombrant les canaux radio 
disponibles. 

De plus, 1 ' information relative a la vitesse n'est que 
tr^s grossi^re car il ne s'agit que d'une valeur moyenne 
sur un trajet incluant plusieurs voies, valeur qui peut 
etre inf luencee par des encombrements de circulation sur 
xine partie du trajet et ne traduit pas finement la 
fluidity de la circulation sur une voie d6termin6e. 

Le systfeme de navigation evoque ci-dessus peut Stre 
remplac6 par un recepteur radio recevant des messages de 
balises lui permettant de determiner sa posit ion o Par 
exemple, le syst6me GPS (Global Positioning System) est 
un systeme de navigation comportant une plurality de 
satellites qui emettent des signaux radio permettemt a 
iin recepteur de determiner sa position en longitude et 
latitude avec une bonne precision connue, cpai n'est 
cependant pas tou jours suffisante pour lever une 
ambiguite de position de la voiture entre deux voies 
voisineso De plus, la reception des ondes radio 
provenant des satellites GPS est, dans les villes, 
soumise aux aleas de propagation dus aux immeubles de 
grande hauteur « 

La presente invention vise a pallier ces inconv6nients. 
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A cet effet, 1' invention concerne iin proc6d6 
d'acc[uisition de donnees sur la circulation urbaine h 
partir d'un signal representatif de la position 
estimee d'lin vehicule, connue a xine incertitude pr^s, 
et d^xin plan des voies de circulation d'une zone 
urbaine oti se trouve le vehicule, 

caractdris§ par le fait que : 

- on engendre xin signal de cap representatif , du cap 
suivi par le vehicule a son passage par ladite 
position estimee^ 

- on engendre tui signal de vitesse representatif de 
la Vitesse du vehicule pendant un intervalle de 
temps determine avant son passage par ladite 
position estimee, 

- au moyen du signal de position et de la valeur de 
1' incertitude, on positionne sur le plan une aire 
d' incertitude autour de la position estimee, 

- au moyen du signal de cap, on determine au moins un 
trongon de voie du plan s'etendant dans I'aire 
d' incertitude et sur lequel peut se trouver le 
vehicule et 

- on associe, en un groupe de donnees sur la 
circulation xirbaine, ledit tron^on, ladite vitesse 
et un sens de circulation correspondant audit cap. 

Ainsi, on peut ne disposer, k bord du vehicule, que 
de moyens de determination de position peu coiiteux. 
La position exacte du vehicule se situe sur les 
portions de voies s'dtendant a I'int^rieur de I'aire 
d' incertitude et les voies, de direction incompatible 
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avec le signal de cap, ne sont pas retenues, ce qui 
permet trfes souvent de lever les ambiguit^s entre 
voies. 

On connait alors une position urbaine precise, a 
laquelle est associSe une vitesse correspondant a un 
sens de circulation connu. Une multiplicity de 
donnees de ce genre, obtenue au moyen d^un ou 
plusieurs vShicxiles, peSoet "cle dispdser d'xine vue 
d' ensemble assez precise sur les conditions de 
circulation et, en particulier, de local iser les 
encombrements • 

On peut inhiber ledit groupe de donnees lorsque, en 
fin de precede, il est determine plus d'un tron9on, 
pour finalement ne retenir que des donnees fiables^ 
Du fait du nombre eleve de positions qui peuvent ^tre 
d6terminees, 1' absence des donnees, de temps en 
temps, ne represente qu'une faible perte 
d' informations • 

L' invention concerne aussi, pour la mise en oeuvre du 
precede de 1^ invention, un central d' acquisition de 
donnees sur la circulation urbaine, compoirtant des 
moyens memoires contenant un plan des voies de 
circulation d'une zone urbaine od se trouve un 
vehicule, ainsi que des moyens recepteurs agenc^s 
pour recevoir un signal de position representatif , h 
xme incertitude pr4s connue du central ^ de la 
position geographique estim^e du vehicule, 
caracteris6 par le fait que lesdits moyens receptexirs 
sont agences pour recevoir un signal de cap et un 
signal de vitesse respectivement repr6sentatifs du 
cap du vehicule h son passage par ladite position et 
de sa vitesse moyenne pendant un intervalle de temps 
determine avant son passage par ladite position, et 
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qu'il comporte des moyens de calcul agences pour 
recevoir, des moyens rScepteurs, lesdlts signaux de 
position et de cap, pour en determiner, a partir de 
la valeur de ladite incertitude et en cooperation 
avec lesidits moyens m^moires, au moins un trongon de 
voie du plan s'etendant dans une aire d' incertitude 
entourant ladite position, tron9on sur lec[uel peut se 
trouver le vehicule, le central 6tant agence pour 
recevoir> des moyens- recepteurs, ledit -signal- de 
Vitesse, pour associer, en un groupe de donnees sur 
la circulation urbaine, ledit tron9on, ladite vitesse 
et un sens de circulation correspondant audit cap. 

Enfin, 1' invention concerne encore un vehicule 
comportant des moyens agences pour determiner, a une 
incertitude connue pres, sa position geographique et 
des moyens emetteurs pour emettre un signal 
representatif de ladite position, caract6rise par le 
fait tgi'il comporte des moyens de calcul agences 
pour, a partir de signaux re^us representatifs du cap 
instantane et de la vitesse instantanee du vehicule, 
engendrer un signal de cap representatif du cap suivi 
par le vehicule juste avant son passage pax ladite 
position geographique et un signal de vitesise 
representatif de la vitesse du vehicule pendant un 
intervalle de temps determine avant son passage par 
ladite position geographique et pour commander 
1 'emission, par lesdits moyens emetteurs, desdits 
signaux de position, de cap et de vitesse. 

L' invention sera mieux comprise a I'aide de la 
description suivante d'une forme de mise en oeuvre 
preferee du precede de 1' invention, en reference au 
dessin annexe, sur lequel : 



2693820 



-7- 

- la figure 1 est un schema par blocs illustrant le 
procedd de 1' invention ; 

- la figure 2 montre un exemple de plan sur lequel sont 
reportees des positions d'une voiture mettant en 
oeuvre le precede ci-dessus et 

- la figure 3 est un diagramme illustrant la position 
_ .temporelle d'intervalles de temps pendant lesquels 

sont mesurds le cap et la vitesse de la voiture, 

Le precede de 1' invention est mis en oeuvre au moyen 
d'une voiture 1 comportant un recepteur GPS 2, un 
magnetometre 10 et un odometre 12 relies en sortie a des' 
entrees d'un circuit de traitement de signal 17 reli6 a 
1' entree d'un microprocesseur 4 commandant un emettexir 
radio 8o Le circuit 17 filtre des signaux qu'il regoit 
avant de les transmettre au microprocesseur 4o Le 
microprocesseur 4 est agence pour commander cycliquement 
1' Emission, par I'emetteur 8, sur un canal radio 16, 
d'un signal de position et de cap 15 representant la 
position geographique, latitude et longitude, de la 
voiture 1 et son cap a 1' instant de 1' emission du signal 
15* Sur la figure 3, Tl et T2 reprdsentent deux instants 
successifs d' emission du signal 15, d61imitant un cycle 
d' emission du signal 15, correspondant respectivement k 
deux positions successives estimdes 71 et 73 (figure 2) 
de la voiture !• Une memoire 6, associ^e au 
microprocesseur 4, contient des donnees 7 qui lui sont 
cycliquement fournies par le microprocesseur 4 et qui 
representent la latitude et la longitude de la derniere 
position transmise, sous forme du signal 15, par 
I'emetteur 8, Le microprocesseur 4 peut aussi, par les 
memes moyens, commander, a la fin de chacun des cycles 
ci-dessus, 1 'emission, sur le canal 16, d'un signal de 
Vitesse 21, engendr^ comme explique plus loin. 
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representant la vitesse de la voiture 1 sur un 
intervalle de temps predetermine tm (figiire 3) se 
terminantr ici, h 1' instant d' envoi du signal 15, corame 
1' instant T2o Dans cet exemple, les signaux 15 et 21 
sont ^mis sous forme regroupee dans un meme message sur 
le canal radio 16 • 

La canal radio 16 relie I'&netteur 8 a un central 20 
"d^ acquisition de donndes sur la -circulation urbaine i» 

Bien que le precede ne soit pas limite a la circulation 
"urbaine", il presente cependant un interet majeur en 
milieu urbain, ou, par rapport a la campagne, les 
conditions de circulation sont souvent .plus difficiles 
et les voies sont plus proches^ ce qui peut entralner 
des ambiguites de determination de la position de la 
voiture 1. 

Le central 20 comporte un recepteur radio 18 accorde 
pour recevoir des signaux sur le canal 16 et relie en 
sortie a un calculateur 24 qui comporte deux blocs de 
calcul, 22 et 34, ainsi que devix memoires 26 et 30. La 
memo ire 26 contient des donnees representant la valeur 
d'^une incertitude affectant toute position determinee 
par la voiture 1 et fourait au bloc de calcul 22, sur 
demande de celui-ci, un signal d^ incertitude 27 
repr6sentatif de la valeur de 1 ' incert:itude ci-dessus. 
La memoire 30 contient un plan 32 constitud d'un 
descriptif dlectronique de positions de voies d'une zone 
geographique donnee 40, ici urbaine, parcourue par la 
voiture 1. Sur demande du bloc de calcul 22, la memoire 
30 foumit au bloc de calcul 34 un signal 31 
repr6sentant des vecteurs donnant la position urbaine et 
la direction de voies d'une aire d' incertitude, situee 
dans la zone urbaine 40, entourant une position 
transmise par la voiture 1. 
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De fagon analogue, la m^moire 30 foumit au bloc de 
calcul 34 un signal de sens de circulation 33 indiquant 
le ou les sens de circulation autorises sur les voles 
dans 1 ' aire d' incertitude. Ainsi, pour chaque voie, le 
signal 33 correspond & un ou deux vecteurs, repr^sentant 
le ou les deux sens de circulation, tandis giie le signal 
31 correspond a un segment de laeme position que le ou 
les vecteurs correspondants et ne foumit pas 
— d ' indication de- sens- de drcul-ation— — 

Le procddS est mis en oeuvre de la fa9on suivante. 

Le circuit de traitement de signal 17 regoit du 
recepteur GPS 2, lorsque celui-ci est en liaison avec 
des satellites GPS, des donnees contenues dans un signal 
3 represent at if de la position geographique de la 
voiture 1. 

Le circuit 17 regoit aussi, de fagon continue, un signal 
de cap instantane 13, provenant du magnetometre 10, et 
un signal de vitesse instantan^e 14, issu de I'odom^tre 
12 o Le microprocesseur 4, ayant ainsi les divers caps 
successif s suivis et la distance de deplacement 
correspondant a chacun, fonction de la vitesse, 
determine alors, au fil du temps, I'ecart des positions 
geographigues successives occupees par la voiture 1 par 
rapport k la derniere position transmise au central 20. 
Lorsque le microprocesseur 4 doit, k 1' instant T2, 
commander 1' emission, vers le central 20, de la position 
de la voiture 1, il regoit prealablement, de la m^moire 
6, les donndes 7, d'ou il calcule la position 
instantanee de la voiture 1 en decalant la demi&re 
position, transmise a I'instant Tl, d'une quantity egale 
h I'ecart determine ci-dessus. Un signal de position 5 
est foumi par le microprocesseur 4 k l'6metteur radio 
8. 
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Que le signal de cap 13 serve ou non a calculer la 
position de la voiture 1, il sert dans tous les cais au 
microprocesseur 4 pour calculer, a chaque cycle, un 
signal de cap 9 repr6sentant un cap moyen suivi par la 
voiture 1 sur un court intervalle de temps tc, ici juste 
avant i' envoi du signal de position 5, a 1' instant T2« 
Le microprocesseiur 4 transmet simultanement les signaux 
de position 5 et de cap 9 a I'emetteur 8 qui les emet, 
- - sous- la— forme- du~ signal— l-S,— 4--desfei-nation- du recepteur 
18. Ce dernier transmet les donnees correspondantes , 
sous forme d'un signal 25, au bloc de calcul 22. 

La memoire 26 du calculateur 24 fournit au bloc de 
calcul 22, a sa demande, le signal incertitude 27. le 
bloc de calcul 22 definit, d'apres les signaux 25 et 27, 
la position urbaine occupee par une aire d' incertitude 
70, limitee par un cercle 76 represents sur la figure 2, 
centree sur la position urbaine estimee 71, foumie par 
la voiture 1 et de rayon 6gal a la valeur de 
1 ' incertitude de position. La position reelle de la 
voiture 1 se trouve done a 1' inter ieur de I'aire 
d' incertitude 70. 

Le bloc de calcul 22 transmet a la memoire 30 un signal 
23 reprSsentant la position gSographique de I'aire 
d' incertitude 70 et la memoire 30 fournit en retour, au 
bloc de calcul 34, le signal 31. 

Si une droite portant un "vecteur" (signal 31) 
reprdsentant la position d' une voie coupe le cercle 76 
et si le "vecteur" considere est au mo ins partiellement 
dans le cercle 76, le bloc de calcul 34 determine alors, 
pour chacun des "vecteurs!* ci-dessus, par comparaison 
entre les signaux 23 et 31, un ou des tron?ons de voies, 
ici 51 et 57, de I'aire d'incertitude 70 dont la 
direction correspond, a une tolerance pres, au cap 
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fourni par la voiture 1. Dans le cas oil, comme ici, 
plusieixrs tron^ons de voie sont alnsi ddtermin^s, le 
signal de sens de circulation 33 est fourni par la 
mfenoire 30 au bloc de calcul 34 qui ^limine alors les 
tronpons dont le sens de circulation est incompatible 
avec le cap de la voiture 1 foumi par le signal 23. 
Dans le present exemple^ le cap suivi par la voiture 1 
est suppose etre sensiblement oppose au sens unique de 
— circulation-sur— le -trongon-Sl ^-represente-par une-~f leche -~ 
53, si bien que seul le tron?on 57 est retenu par le 
bloc de calcul 34, qui fournit un signal 91 repr6sentant 
la position du tron9on 57. 

Dans le cas ou il subsisterait encore au mo ins deux 
trongons de voie sur lesquels peut se trouver la voiture 
1, il n'est, dans cet example, fourni aucune information 
a ce sujet et la sortie du signal 91, fourni en principe 
a chaque transmission de position estimee, est inhibde. 
La fourniture du signal 91 serait certes possible, car 
la determination d'au moins deux tron?ons montrerait 
clairement cjue 1' information correspondante n'est pas 
siire. invention evite a I'utilisateur d' avoir > de lui- 
meme, a rejeter une information incertaine. 

Bien entendu, si aucun tron9on ne se trouve dans I'aire 
d'incertitude 70, aucun signal 91 n'est fourni s la 
position est erronee et rejetee. 

Afin d'ameliorer la precision de determination de la 
position urbaine de la voiture 1, il est pr6vu, dans cet 
exemple, un rdcepteur GPS 42 de position connue, ici 
fixe et voisine de celle du central 20, fournissant 
p6riodiquement au bloc de calcul 22 un signal 43 
representatif de la position geographique du receptevir 
GPS 42. 
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Le calculateur 24, qui a en memoire la valeur de la 
position geographique precise du r^cepteur GPS 42, la 
compare a celle, fournie par le signal 43, donnant la 
position geographique du r^cepteur GPS 42, La position 
geographique du recepteur GPS 42 6tant connue avec 
precision, le calculateur 24 determine ainsi I'erreur 
due aux satellites et cdrrige d'autant la position 
gdographique fournie par la voiture !• Le calculateur 24 

- deficit — alor s la ^pos it-ion — urba-ine d^ une— aire 

d' incertitude (non representee) de taille moindre que 
I'aire initiale 70, qui sert, k la place de cette 
demifere, pour la determination de tron9ons exposes ci- 
dessus et permet d ' about ir, de par sa taille r^duite, a 
moins d'ambiguitds entre t rontons. 

Par ailleurs, I'odomfetre 12 fournissant, au 
microprocesseur 4, le signal 14 representatif de la 
valeur de la vitesse instantanee de la voitxire 1, 
1 ' information correspondante est integree par celui-ci 
sur un intervalle predetermine tm se terminant, ici, a 
1' instant T2 de transmission de la position 73 de la 
voiture 1 associee a xine aire d' incertitude 78 c 
L^ integration ci-dessus fournit la valeur de la vitesse 
moyenne pendant 1' intervalle de temps tm, qui est, a 
1' instant T2, envoyee par le microprocesseur 4 vers le 
bloc de calcul 34, sous forme d'un signal 11 parvenant a 
I'Smetteur 8, qui emet alors le signal de vitesse 21, Ce 
dernier est regu par le recepteur 18 et transmis au bloc 
de calcul 22 sous forme d'lin signal 41, lui-meme 
transmis au bloc de calcul 34 au moyen du signal 23. 

Le bloc de calcul 34, qui a en memoire la valeur de 
1' intervalle de temps predetermine tm, peut alors fixer 
avec precision, au diamfetre pr^s de I'aire d' incertitude 
78, la position d'un segment 83, sur la voie 
correspondant a la position 73 , auquel est associee la 
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vltesse moyenne ci-dessus, puisgue le segment 83 se 
termine a I'endroit ou est reportee la position 73. La 
position du segment 83^ determin6e gr&ce au signal 91 
engendr6 k 1' instant T2, ainsi que la yaleiir de la 
5 Vitesse moyenne associee et le sens de deplacement 

correspondant sont fournis en sortie du bloc de calcul 
34 sous forme d'un signal 93. Lorsque la sortie du 
signal 91 est inhibee, il en est de meme du signal 93. 

10 On comprendra que la mesure de la vitesse moyenne peut 
etre rappoirt^e a une distance parcourue predeteinniinee, 
et non a un intervalle de temps, comme tm. 

Disposant, pour chacune des positions urbaines de la 
15 voiture 1, des informations de position/ cap et vitesse 

indiquees ci-dessus, le central d' exploitation 20, sous 
le controle d'un exploitant, peut emettre alors par 
radio des messages destines a informer tous les 
automobilistes de la zone urbaine 40 sur les conditions 
20 de circulation concernant les voies parcourues, dans le 
sens determine, par la voiture 1. 

Dans la description ci-dessus, on a suppose, par souci 
de clarte c[ue le signal de position 5 6tait emis 
25 immediatement des que le microprocesseur 4 I'avait 

engendre. On comprendra que le signal de position 5 
ainsi que tous ceux emis par la voiture 1 peuvent etre 
memorises et emis en temps differe si le canal 16 n'est 
pas tou jours disponible. 

30 



35 
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REVENDICATIONS 

Proc^de acquisition de donn^es sur la circulation 
urbaine a partir d'un signal (5) representatif de la 
position estim^e (71, 73) d'un vehicule (1), connue 
a una incertitude (27) pres, et d'un pleui (32) des 
voies de circulation d'xine zone urbaine (40) o€i se 
trouve le vehicule (1) , 
caractdrise par le fait que-:- 

- on engendre un signal de cap (9) representatif du 
cap suivi par le vehicule (1) a son passage par 
ladite position estimee (71, 73) , 

- on engendre un signal de Vitesse (21) 
representatif de la vitesse du vehicule (1) 
pendant un intervalle de temps determine (tm) 
avant son passage par ladite position estimee (71, 
73), 

- au moyen du signal de position (5) et de la valexir 
de 1 ' incertitude (27), on positionne sur le plan 
(32) une aire d' incertitude (70) autour de la 
position estimee (71, 73), 

- au moyen du signal de cap (9) , on determine au 
moins un tron9on (51, 57) de voie du plan (32) 
s'etendant dans I'aire d' incertitude (70) et sur 
lequel peut se trouver le vehicule (1) et 

- on associe, en un groupe de donnees (93) sur la 
circulation urbaine, ledit tron9on (51, 57) , 
ladite vitesse (21) et un sens de circulation 
correspondant audit cap (9) • 

Precede selon la revendication 1 , dans leguel on 
inhibe ledit groupe de donndes (93) lorsgue plus 
d'un tron^on (51, 57) sont determines. 
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Central (20) acquisition de donn^es sur la 
circulation urbaine, comportant des moyens memoires 
(30) contenant un plan (32) des voies de circulation 
d'une zone urbaine (40) oil se trouye un vehicule 
(1) , ainsi que des moyens recepteurs (18) agences 
pour recevoir un signal de position (15) 
reprdsentatif , a une incertitude (27) pr^s connue du 
central (20), de la position g6ographique estimSe 
~~ (71v 73 ) du" vehicule ~( l)v"-c 

que lesdits moyens recepteurs sont agences pour 
recevoir un signal de cap et un signal de vitesse 
respectivement representatif s du cap du vehicule a 
son passage par ladite position et de sa vitesse 
moyenne pendant un intervalle de temps determine 
avant son passage par ladite position, et qu'il 
comporte des moyens de calcul (24) agences pour 
recevoir, des moyens recepteurs (18) , lesdits 
signaux de position et de cap (15) , pour en 
determiner, a partir de la valeur de ladite 
incertitude (27) et en cooperation avec lesdits 
moyens memo ires (30) , au mo ins un tron$on (51, 57) 
de voie du plan (32) s'etendant dans une aire 
d' incertitude (70) entourant ladite position, 
trongon, sur lequel peut se trouver le vehicule (1) / 
le central etant agence pour recevoir, des moyens 
recepteurs (18), ledit signal de vitesse, pour 
associer, en xin groupe de donnees (93) sur la 
circulation urbaine, ledit tron$on (51, 57) , ladite 
vitesse (21) et un sens de circulation correspondant 
audit cap (9) . 

Central (20) selon la revendication 3, dans lequel 
lesdits moyens de calcul (24) sont agenc6s pour 
inhiber ledit groupe de donnees (93) lorsque plus 
d'un trongon (51, 57) sont determines. 
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5. Central (20) selon I'une des revendications 3 et 4, 
dans leq[uel lesdlts moyens de calcul (24) sont 
agences pour recevoir, des moyens mSmoires (30) ^ un 
signal (33) de sens de circulation autorisee sur 
lesdites voles et pour en determiner, parmi lesdlts 
tron^ons de voles, ceiix (93) dont le sens de 
circulation est compatible avec lesdlts signaux de 
position et de cap (15) . 



6. Central (20) selon I'une des revendications 3 a 5, 
dans lequel lesdlts moyens de calcul (24) sont 
agences pour recevoir, en provenance d'un rdcepteur 
GPS (42), de position connue avec precision, des 
informations (43) representatives de la position 
dudit recepteur GPS (42) , pour en calculer xine 
correction a apporter a toute position (71, 73) du 
vehicule (1) determinee par ce dernier au moyen de 
satellites GPS. 

7. Vehicule comportant des moyens (2, 4) agences pour 
determiner, a une incertitude (27) connue pres, sa 
position geographique (71, 73) et des moyens 
emetteurs (8) pour emettre un signal (5) 
representatif de ladite position (71, 73), 
caracterise par le fait qu'il comporte des moyens de 
calcul (4) agences pour, a partir de signaux regus 
representatif s du cap instantane (13) et de la 
Vitesse instantanee (14) du vehicule (1) , engendrer 
un signal de cap (9) representatif du cap suivi par 
le v^icule (1) juste avant son passage par ladite 
position geographique (71, 73) et un signal de 
Vitesse (11) representatif de la Vitesse du v6hicule 
(1) pendant xin intervalle de temps determine (tm) 
av€mt son passage par ladite position geographique 
et pour commander 1' emission, par lesdits moyens 
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emetteurs (8), desdlts slgnaux de position (5), de 
cap (9) et de vitesse (11). 
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